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© Objektdetektionssystem 

© Es wird ein Objektdetektionssystem, insbesondere fur 
ein Kraftfahrzeug (2) vorgeschlagen, bei dem das Objekt- 
detektionssystem (20) mehrere Objektdetektoren und/ 
oder Betriebsmodi aufweist, mit denen unterschiedliche 
Detektionsreichweiten und/oder Detektionsbereiche er- 
fasst werden. Hierbei ist bevorzugt ein Objektdetektor ein 
Radarsensor, der in einem ersten Betriebsmodus eine re- 
lativ groBe Detektionsreichweite (21) bei einem relativ 
kleinen Winkelerfassungsbereich und in einem zweiten 
Betriebsmodus eine relativ dazu geringe Detektionsreich- 
weite (22) bei einem vergrofcerten Winkelerfassungsbe- 
reich aufweist. 
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Beschreibung 
Stand der Technik 

Die Erfindung betrifft ein Objektdetektionssystem, insbe- 5 
sondere fiir ein Kraftfahrzeug, nach dem Oberbegriff des 
Hauptanspruchs. 

Ein solches System kann beispielsweise im Rahmen einer 
adaptiven Fahrgeschwindigkeits- und/oder Abstandsrege- 
lung eines Kraftfahrzeugs eingesetzt werden. Eine solche 10 
Regelung kann ohne Eingriff durch den Fahrer eine zuvor 
eingestellte Fahrgeschwindigkeit und/oder einen zuvor ein- 
gestellten Abstand zu einem vorausfahrenden Fahrzeug oder 
zu sich in Fahrtrichtung beflndlichen Gegenstanden und/ 
oder Objekten regeln. Dies geschieht unter entsprechender 15 
Beriicksichtigung des Unifelds des Kraftfalirzeuges und ge- 
gebenenfalls weiterer Parameter wie beispielsweise den 
Witterungs- und Sichtbedingungen. Eine solche Regelung 
wird auch als Adaptive-Cruise-Control-System (ACC-Sy- 
stem) bezeichnet. Das ACC-System muB insbesondere mit 20 
Blick auf die steigende Verkehrsdichte der heutigen Zeit fle- 
xibel genug sein, um auf alle Fahrsituationen geeignet zu 
reagieren. Dies erfordert wiederum eine entsprechende Ob- 
jektdetektionssensorik, um in jeder Fahrsituation die fiir die 
Regelung notwendigen Messdaten zu liefern. 25 

Fiir sich gesehen sind beispielsweise Sensoren fiir ein Au- 
tobahnfahiges ACC-System, in der Regel mit Radar- oder 
Lidarsensoren, bekannt, die eine Reichweite von ca. 100 bis 
150 m mit einem Erfassungswinkel von ca. 10° aufweisen. 
Desweiteren sind fiir sich gesehen auch kurzreichweitige 30 
Abstandssensoren fiir Parkhilfesysteme bekannt, die iiber- 
wiegend mit Ultraschallsensoren ausgeriistet sind. 

Aus der DE 196 22 777 Al ist ein Sensorsystem zur auto- 
matischen relativen Positionsbestimmung zwischen zwei 
Objekten bekannt. Das Sensorsystem besteht aus einer 35 
Kombination eines winkelunabhangigen Sensors und eines 
winkelabhangigen Sensors. Der nicht winkelauflosende und 
somit winkelunabhangige Sensor ist als, ein Sensor ausge- 
flihrt, der iiber eine Laufzeitmessung den Abstand zu einem 
Objekt auswertet. Als mogliche Sensoren werden RADAR-, 40 
LIDAR- oder Ultraschallsensoren vorgeschlagen. Der win- 
kelabhangige Sensor besteht aus einer geometrischen An- 
ordnung von optoelektronischen Sendern und Empfangern, 
die in Form von Lichtschranken angeordnet sind. Die Sen- 
soren, die beide einen gemeinsamen Detektionsbereich ab- 45 
decken, sind raumlich eng benachbart angeordnet. Um eine 
relative Position zu dem Objekt zu bestimmen, wird mittels 
des winkelunabhangigen Sensors der Abstand zu dem Ob- 
jekt und mittels des winkelauflosenden Sensors der Winkel 
zu dem Objekt bestimmt. Auf Basis des Ab stands und des 50 
Winkels zu dem Objekt ist die relative Position zu dem Ob- 
jekt bekannt. Als Alternative zu der genannten Anordnung 
von optoelektronischen Sendern und Empfangern wird eine 
Verwendung von zwei Sensoren vorgeschlagen, die gemein- 
sam nach dem Triangulationsprinzip den Winkel zu dem 55 
Objekt bestimmen. 

Weiterhin ist auch aus der DE 196 16 038 Al ein Objekt- 
detektionssystem bekannt, bei dem auch ein optischer Sen- 
der fiir einen Lichtstrahl mit vcrandcrlichcm Scndcwinkcl 
und ein winkelauflosender optischer Empfanger vorhanden 60 
sind. Der ausgesendete Lichtstrahl wird hier derart modu- 
liert, dass aus der Phasendifferenz des gesendeten und des 
empfangenen Lichtstrahls bis zu einer bestimmten Entfer- 
nung auch die Lage des Objekts innerhalb des Winkelbe- 
reichs des ausgesendeten Lichtstrahls ermittelbar ist. 65 

Bei einem anderen, aus der DE 42 42 700 Al bekannten 
Objektdetektionssystem wird mit einem Mikrowellen-Ra- 
darsensor die Erf ass Ling von, insbesondere auch in einer 
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groBeren Distanz vorausfahrenden, Objekten an einem 
Fahrzeug ermoglicht. Auch dieser Radarsensor ist ein Bau- 
stein des oben erwahnten Fahrzeugsicherheitssystems, bei 
dem standig Informationen iiber den Abstand und die Rela- 
tivgeschwindigkeit des Fahrzeuges zu den vorausfahrenden 
Fahrzeugen in einem vorgegebenen, allerdings einge- 
schranktcn Winkclbcrcich vcrarbcitct werden. 

Vorteile der Erfindung 

Ein Objektdetektionssystem, insbesondere fiir ein Kraft- 
fahrzeug, ist erfindungsgemaB in vorteilhafter Weise da- 
durch weitergebildet, dass das Objektdetektionssystem 
mehrere Objektdetektoren und/oder Betriebsrnodi aufweist, 
mit denen un terse hiedlic he Detektionsreichweiten und/oder 
Detektionsbereiche erfasst werden. Bevorzugt ist ein Ob- 
jektdetektor gemaB der Erfindung ein Radarsensor, der in ei- 
nem ersten Beriebsmodus eine relativ groBe Detektions- 
reichweite bei einem relativ kleinen Winkelerfassungsbe- 
reich und in einem zweiten Betriebsmodus oder erweiterten 
ersten Betriebsmodus eine relativ dazu geringe Detektions- 
reichweite bei einem vergroBerten Winkelerfassungsbereich 
aufweist. 

Mit der Erfindung kann ein vorteilhaftes Sensorkonzept 
fiir das eingangs erwahnte ACC-System realisiert werden, 
das es gestattet, die Fahrzeuge vor dem mit dem ACC-Sy- 
stem ausgeriisteten Fahrzeug auf dem eigenen sowie auf 
dem linken und rechten benachbarten Fahrstreifen bis zu ei- 
ner vorgegebenen maximalen Entfernung vollstandig zu er- 
fassen. Der zweite Betriebsmodus mit der relativ geringen 
Reichweite kann hier beispielsweise einen sog. Nahbereich 
von bis zu ca. 30 bis 40 m bis zu einem minimalen Kurven- 
radius von ca. 100 m iiberdecken. 

Das fiir sich gesehen aus dem eingangs erwahnten Stand 
der Technik bekannte Mikrowellen-Fernbereichsradar ar- 
beitet z. B. in einem Frequenzbereich von 77 GHz und ist 
zur Erfassung von Objekten vor dem ACC-Fahrzeug bis zu 
150 m geeignet, bei einem Winkelerfassungsbereich von ca. 
10°. Diese Radarsensoren konnen so erweitert werden, dass 
sie in dem zusatzlichen Betriebsmodus den erweiterten Win- 
kelerfassungsbereich bei verkurzter Reichweite zur Erfas- 
sung des Nahbereichs ermoglichen. Alternativ dazu lassen 
sich diese Radarsensoren auch so ausgestalten, dass sie stan- 
dardmaBig im Nahbereich einen erweiterten Winkelerfas- 
sungsbereich aufweisen. 

Das erfindungsgemaBe Objektdetektionssystem enthalt 
weiterhin einen sog. Ultra-Nahbereichssensor, der gegen- 
iiber dem zuvor beschriebenen Radarsensor eine nochmals 
geringere Detektionsreichweite und einen groBen Winkeler- 
fassungsbereich aufweist. Der zuerst erwahnte Radarsensor 
wird somit mit einer Abstandssensorik kombiniert, die die 
Objekte unmittelbar vor dem mit dem ACC-System ausge- 
riisteten Fahrzeug im sog. Ultranahbereich von c a. 0 bis 7 m 
erfassen. Der Ultra-Nahbereichssensor weist hier eine 
Breite in der Winkelerfassung auf, die sowohl die Breite des 
Fahrzeugs als auch Teile der rechten und linken Nachbar- 
spur der Fahrbahn abdeckt. 

Der Ultra-Nahbereichssensor kann bevorzugt ein an sich 
aus dem eingangs erwahnten Stand der Technik bekannter 
optischer Sensor, ein Ultraschallsensor sein oder auch ein 
Radarsensor, z. B. im 24 GHz Bereich, sein, die beispiels- 
weise schon als sog. Parkhilfe in Fahrzeugen Anwendung 
finden. 

Das erfindungsgemaBe Objektdetektionssystem kann als 
zusatzlichen Objektdetektor auch noch eine Videoeinrich- 
tung zur sicheren Spurzuordnung und Klassifikation der de- 
tektierten Objekte auf der Fahrbahn enthalten. Eine solche 
Videoeinrichtung kann bevorzugt als stereoskopische Ka- 



DE 100 11 263 A 1 



3 

mera oder als CMOS-Kamera ausgefuhrt sein. 

Diese und weitere Merkmale von bevorzugten Weiterbil- 
dungen der Erfindung gehen auBer aus den Anspriichen 
auch aus der Beschreibung und den Zeichnungen hervor, 
wobei die einzelnen Merkmale jeweils fur sich allein oder 5 
zu mehreren in Form von Unterkombinationen bei der Aus- 
fuhrungsform der Erfindung und auf andcrcn Gcbictcn vcr- 
wirklicht sein und vorteilhafte sowie fiir sich schutzfahige 
Ausfuhrungen darstellen konnen, fiir die hier Schutz bean- 
sprucht wird. 10 

Zeichnung 

Das erfindungsgemaBe Objektdetektionssystem wird an- 
hand der Figur der Zeichnung erlautert, die ein schemati- 15 
sches Schaubild der Detektionsbereiche eines mit einem 
ACC-System ausgeriisteten Fahrzeugs zeigt. 

Beschreibung des Ausfiihrungsbeispiels 

20 

In Fig, 1 ist schematisch eine Skizze mit einer mehrspuri- 
gen Fahrbahn 1 gezeigt, auf der sich ein Fahrzeug 2 befin- 
det, das ein Objektdetektionssystem 20 aufweist, welches 
Bestandteil eines eingangs erwahnten ACC-Systems ist. 

Das Objektdetektionssystem 20 enthalt einen Radarsen- 25 
sor, der in einem ersten Betriebsmodus (sog. ACC-Radar) 
einen relativ weit reichenden Detektionsbereich 21 von bis 
ca. 150 m erfasst, der hier einen Winkelbereich von ca. 8° 
iiberdeckt und damit fiir ein Geschwindigkeitsregelsystem 
geeignet ist. Mit diesem Geschwindigkeitsregelsystem kann 30 
dann auch eine Abstandsregelung des Fahrzeugs 2 zu vor- 
ausfahrenden, hier nicht dargestellten Fahrzeugen realisiert. 
werden. In einem zweiten Betriebsmodus (sog. Nahbe- 
reichsradar) wird ein zweiter Detektionsbereich 22 erfasst, 
der bis ca. 30 bis 40 m reicht und einen Winkelbereich von 35 
ca. 35° erfasst. 

Weiterhin ist in dem Objektdetektionssystem 20 eine sog. 
Ultra-Nahbereichssensorik vorhanden, die bis zu einem Ent- 
fernungsbereich 23 von ca. 7 m reicht und dabei ungefahr 
einen Winkelbereich von bis zu 52° erfasst. Zusatzlich ist 40 
am Fahrzeug 2 eine Videoeinrichtung 24 angebracht, die in 
im Fahrbahnbereich eine Spurzuordnung und ggf. auch eine 
Objektklassifizierung durchfuhren kann aber nicht zu den 
Kernfunktionen des Basissystem gehoren muss. Eine solche 
Videoeinrichtung kann bevorzugt als stereoskopische Ka- 45 
mera oder als CMOS-Kamera ausgefuhrt sein. 

Mit dem Objektdetektionssystem 20 nach dem in der Fi- 
gur gezeigten Ausfuhrungsbeispiel kann somit ein ACC-Sy- 
stem realisiert werden, das es gestattet, alle Objekte, die sich 
vor dem Fahrzeug 2 auf dem eigenen sowie auf dem linken 50 
und rechten benachbarten Fahrstreifen bis zu einer vorgege- 
benen maximalen Entfernung befinden, vollstandig zu erfas- 
sen. 

Es ist mit dem erlauterten Ausfuhrungsbeispiel der Erfin- 
dung moglich, neben der Ab stands- bzw. Geschwindigkeits- 55 
regelung und einer Parkhilfe fiir das Fahrzeug 2 auch eine 
Beriicksichtigung der sog. Stehen-und-Fahren-Funktionali- 
tat (Stop & Go) auf der Fahrbahn 1 mit dem Objektdetekti- 
onssystem 20 vorzunchmcn. Hicrrnit ist cs moglich, dass die 
Geschwindigkeitsregelung zwischen dem Stillstand und der 60 
Hochstgeschwindigkeit des Fahrzeugs erfolgt. 

Patentanspriiche 
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schiedliche Detektionsreichweiten und/oder Detekti- 
onsbereiche erfasst werden. 

2. Objektdetektionssystem nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass ein Objektdetektor ein Radarsen- 
sor ist, der in einem ersten Beriebsmodus eine relativ 
groBe Detektionsreichweite (21) bei einem relativ klei- 
ncn Winkclcrfassungsbcrcich und in cincm zweiten 
Betriebsmodus oder einem erweiterten ersten Betriebs- 
modus eine relativ dazu geringe Detektionsreichweite 
(22) bei einem vergroBerten Winkelerfassungsbereich 
aufweist. 

3. Objektdetektionssystem nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Objektdetektionssy- 
stem (20) weiterhin einen Ultra-Nahbereichssensor 
enthalt, der gegeniiber dem Radarsensor eine geringe 
Detektionsreichweite (23) und einen groBen Winkeler- 
fassungsbereich aufweist. 

4. Objektdetektionssystem nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, dass der Ultra-Nahbereichssensor ein 
optischer Sensor, ein Ultraschailsensor oder ein Radar- 
sensor ist. 

5. Objektdetektionssystem nach einem der vorherge- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Objektdetektionssystem als zusatzlichen Objektdetek- 
tor eine Videoeinrichtung (24) zur Spurerfassung und 
Klassifikation der detektierten Objekte enthalt. 

6. Objektdetektionssystem nach Anspruch 5, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Videoeinrichtung (24) als ste- 
reoskopische Karnera oder als CMOS-Kamera ausge- 
fiihrt ist. 



Hierzu 1 Seite(n) Zeichnungen 



1. Objektdetektionssystem, insbesondere fiir ein 65 
Kraftfahrzeug (2), dadurch gekennzeichnet, dass das 
Objektdetektionssystem (20) mehrere Objektdetekto- 
ren und/oder Betriebsmodi aufweist, mil denen unter- 
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